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(57) Dispositif de verification de ralignement d un 
radar (2) de vehicule automobile (1) comportant des 
moyens de mesure (10, 12) d'un appareil de geometrie 
de train roulant comportant des premiers moyens de 
mesure (1 0, 1 2) aptes a cooperer avec ies roues arrieres 
(80) dudit vehicule (1 ) pour determiner I'axe de poussee 
du vehicule et des moyens de verification de I'aligne- 
ment dudit radar (2) par rapport a i'axe de poussee, Ies- 
dits moyens de verification comportant une cible (20), 
caracterise en ce quit comporte un support (22) de la 
cible (20) presentant des organes de positionnement 
(42) aptes a cooperer avec des seconds moyens de me- 
sure (1 0, 1 2) dudit appareil de geometrie pour definir le 
positionnement dudit support (22) par mobtlite de ce 
dernier jusqu'a ce qu'il soit place selon une position de- 
terminee mesuree par le dispositif de geometrie et en 
ce qu'il comporte des moyens de diagnostique (30) 
commandant un cycle d'actions comportant remission 
d'une onde en direction de ladite cible (20), la reception 
de ladite onde reflechie sur ladite cible (20) et I'analyse 
(es donnees d'emission et de reception pour determiner 
ralignement du radar (2). 
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Description 

[0001] La presente invention se rapporte a un dlspo- 
sitif de verification de Talignement d'un radar de vehicule 
automobile, en particuiier a un dispositif comportantdes 
moyens de mesure d'un dispositif de geometrie pour de- 
terminer I'axe de poussee du vehicule par rapport aux 
roues arrieres dud it vehicule et des moyens de verifica- 
tion de Talignement dudit radar par rapport a I'axe de 
poussee comportant une cible. 
[0002] Un tel dispositif est decrit dans la demande de 
brevet EP 0 905 526. Dans ce dispositif, un appareii de 
geometrie ou banc de parallelisme sert a mesurer la po- 
sition du vehicule par rapport a une direction de referen- 
ce et a determiner Tangle de i'axe de poussee du vehi- 
cule par rapport a la direction de reference. Ce dispositif 
comporte des moyens de mesure de la position angu- 
laire de I'axe radioelectrique du radar par rapport a la 
direction de reference, en i'espece un miroir, une source 
de rayon nement lumineux tel rayon un laser et des 
moyens de mesure de I'ecart angulaire entre le rayon 
emis et le rayon reflechi. Une forme de reference soli- 
d aire du radar permet de positionner la source de rayon- 
nement selon une direction connue par rapport a Taxe 
radioelectrique du radar. 

[0003] Le dispositif de verification de I'aiignement du 
radar selon le document EP 0 905 526 necessite un po- 
sitionnement precis du miroir ou de la source de rayon- 
nement par rapport au banc de parallelisme pour pou- 
voir determiner par rapport a la direction de reference 
tant Tangle de Taxe de poussee par Tintermediaire du 
banc de parallelisme que Tangle de la cible ou de la 
source de rayonnement. 

[0004] Le dispositif selon le document EP 0 905 526 
est adapte a etre utilise dans une usine de production 
de vehicule mais il est trap couteux pour etre installs 
dans un atelier de reparation de vehicule automobile. 
[0005] Le miroir necessaire a la reflexion du rayon la- 
ser doit 3tre de bonne qualite, au detriment du coot glo- 
bal de Installation. De plus, dans un environnement tel 
que celul d'un atelier de reparation, le miroir risque etre 
soumis a des salissures qui obligent les operateur a un 
nettoyage meticuleux au detriment du temps d'interven- 
tbn sur le vehicule. Le miroir risque aussi etre deteriore 
en recevant un coup. 

[Q006] L'un des buts de II n vention est de proposer un 
dispositif visant a reduire les investissements specifi- 
ques a la verification de TaJignement du radar. 
[0007] Un autre but de I'invention est de proposer un 
dispositif simple et rapide a utiiiser par un operateur 
d'atelier de reparation de vehicule. 
[0008] Un autre but de I'invention est de proposer un 
dispositif permettant de se passer d'un miroir. 
[0009] Un autre but de I'invention est de proposer un 
dispositif permettant la verification de I'aiignement d'un 
radar avec une precision au moins egale a 0,2 degres. 
[0010] Dans ce but, Tinvention propose un dispositif 
de verification de I'aiignement d'un radar de vehicule 



automobile comportant des moyens de mesure d'un ap- 
pareii de geometrie de train roulant comportant des pre- 
miers moyens de mesure aptes a cooperer avec les 
roues arrieres dudit vehicule pour determiner Taxe de 
s poussee du vehicule et des moyens de verification de 
Talignement dudit radar par rapport a Taxe de poussee, 
lesdits moyens de verification comportant une cible, ca- 
racterise en ce qu'il comporte un support de la cible pre- 
sentant des organes de positionnement aptes a coope- 
rer avec des seconds moyens de mesure dudit appareii 
de geometrie pour definir le positionnement dudit sup- 
port par mobilite de ce dernier jusqu'a ce qu'il soit place 
selon une position determines mesuree par le dispositif 
de geometrie et en ce qu'il comporte des moyens de 
diagnostique commandant un cycle d'actions compor- 
tant remission d'une onde en direction de ladite cible, 
la reception de ladite onde reflechie sur ladite cible et 
('analyse les donnees d'emission et de reception pour 
determiner Talignement du radar. 
[001 1 ] Selon d'autres caracteristiques avantageuses 
de Tinvention : 

le support comporte des moyens de fixation de la- 
dite cible selon une plural ite de positions, 
le support de la cible comporte une barre transver- 
sale reliant les organes de positionnement, 
la cible comporte un organe frontal plan, 
- la cible comporte une surface frontale prevue pour 
etre inclinee par rapport a un plan perpendiculaire 
a i'axe de poussee du vehicule quand ladite cible 
est fixee sur ie support, 

le dispositif comporte des moyens pour la rotation 
de la cible selon un axe parallels a Taxe de poussee, 
dans le cycle d'action, les moyens de diagnostique 
commandent remission d'une onde par tedit radar 
en direction de ladite cible, la reception par ledit ra- 
dar de ladite onde reflechie sur ladite cible et ('ana- 
lyse les donnees d'emission et de reception dudit 
radar, 

un premier cycle d'actions est effectue pour une 
premiere position de la cible et ce qu'un deuxieme 
cycle d'actions est effectue pour une deuxieme po- 
sition de la cible, ladite deuxieme position resultant 
d'une rotation a 180 degres de la cible par rapport 
a la premiere position, 

les moyens de diagnostique comparent le niveau 
de reception de Tonde reflechie du radar du premier 
et du deuxieme cycle d'actions, 
un troisieme cycle d'actions est effectue pour une 
troisieme position de la cible, ladite troisieme posi- 
tion resultant d'une rotation a 90 degres de la cible 
par rapport a la premiere position et en ce qu'un 
quatrieme cycle d'actions est effectue pour une 
quatrieme position de la cible, ladite quatrieme po- 
sition resultant d'une rotation a 1 80 degres de la ci- 
ble par rapport a la troisieme position, 
les moyens de diagnostique comparent ie niveau 
de reception de Tonde reflechie du radar du troisie- 
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me et du quatriSme cycle (Tactions, 

- les moyens de diagnostique dedutsent le defaut 
d'alignement du radar de la comparison des nl- 
veaux de reception de I'onde reflechie du radar. 

[0012] D'autres caractSristiques et avantages de in- 
vention apparattront clairement a la lecture de la des- 
cription suivante d'un mode de realisation non limrtatif 
de celle-ci, en liaison avec les dessins annexes sur 
lesquels : 

la figure 1 est une vue de dessus du dispositif de 
verification de I'alignement de radar selon ('inven- 
tion mis en oeuvre par rapport a un vShicule, 
la figure 2 est une vue de face d'un support de la 
cible du dispositif selon invention, 
la figure 3 est un schema de principe des mesures 
et des parametres mis en oeuvre avec rappareil de 
geometric pour determiner ta position du support de 
la cible par rapport a I'axe de poussee du vehicule, 
la figure 4 represents schematiquement des vues 
de face, de droite et de dessus de la cible du dis- 
positif selon invention, 

la figure 5 est une courbe illustrant le principe de 
contr6le de I'alignement du radar 

- la figure 6 est un diagramme montrant le precede 
de fonctionnement pour la mise en oeuvre du dis- 
positif selon invention, 

- la figure 7 est une variante du support represents a 
la figure 2. 

[0013] Dans la description qui va suivre, les compo- 
sants identiques ou analogues sont designes par les 
memes references numeriques sur I'ensemble des figu- 
res. 

[001 4] Comme illustrS a la figure 1 , le dispositif de ve- 
rification de I'alignement d'un radar de vehicule 1 auto- 
mobile selon invention comporte des moyens de me- 
sure d'un appareil de geometrie et des moyens de ve- 
rification de I'alignement du radar. Le vehicule 1 est pla- 
ce sur un pont non represents. Le radar 2 embarque a 
I'avant du vehicule est represents en trait pointilles. 
[001 5] L' appareil de geometrie est un appareil classi- 
que utilise dans les ateliers de reparation pour le con- 
trdle de la geometrie des trains roulants de vehicule. 
,[001 6] . Les moyens d e mesure rappareil de geometri e 
comport ent quatre unites de mesure 3 et une unite cen- 
trale 5 communiquant entre eux par exemple par une 
liaison filaire 6. 

[0017] Classiquement, chaque unite de mesure 3 por- 
te deux capteurs numeriques, un capteur longitudinal 
10 et un capteur transversal 12 et des pointes de posi- 
tionnement 1 4 apte a cooperer avec des jantes de vS- 
hicule automobile ou d'un organe equivalent. 
[001 8] Les moyens de verification de raJignement du 
radar 2 comportent une cible 20, un support 22 de po- 
sitionnement de la cible et des moyens de diagnostique 
30 pour le control e de I'axe radioelectrique du radar. Les 
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moyens de diagnostique 30 sont prevus pour commu- 
niquer avec le radar 2, par exemple par une liaison filaire 
32. 

[0019] Dans le mode de realisation represents, le 
5 support 22 de la cible 20 comporte un pied 40 (figure 2), 
deux plaques longitudinales 42 et une barre transver- 
sal e 44 montee sur ledit pied 40 et reliant les deux pla- 
ques longitudinales 42. La barre 44 est par exemple 
montee sur le pied 40 par intermediaire d'une articula- 
tion (non representee) telle que deux pivots, I'un d'axe 
horizontal et I'autre d'axe vertical qui peuvent etre ver- 
rouiltes en position. Le pied 40 est par exemple teles- 
copique pour permettre un aju stem ent et un verrouillage 
de la hauteur de la barre 44 par rapport au sol. 
[0020] Sur une portion centraie representee en trait 
fort a la figure 2, la barre transversale 44 comporte deux 
surfaces planes paralleles distantes d'une distance D, 
une surface supSrieure 50 et une surface inferieure 52. 
Les surfaces 50 et 52 sont raccordees par une surface 
dite avant 54. 

[0021] Dans le mode de realisation represents, la ci- 
ble 20 comporte (figure 4) un organe frontal 60, en I'es- 
pece une plaque frontale 60 presentant une surface 
frontale 62 plane et un corps 64 presentant quatre bras 
66 par exemple de section carree. Chaque bras 66 com- 
porte deux faces internes 68 planes perpendiculaires. 
[0022] Tel que represents dans I'exemple de realisa- 
tion de la figure 4, chaque face interne 68 horizontal 
de chaque bras 66 fait face a une face interne 68 hori- 
zontal e d'un premier autre bras 66, est parallel e a cette 
derniSre et est distante de cette derniere de la distance 
D. Chaque face interne 68 horizontale 68 est situSe se- 
lon le mdme plan que la face interne 68 horizontale d'un 
deuxiSme autre bras 68. De meme, chaque face interne 
68 verticale de chaque bras 66 fait face a une face in- 
terne 68 verticale d'un premier autre bras 66, est paral- 
lel a cette derniere et est distante de cette derniSre de 
la distance D. Chaque face interne 68 verticale est si- 
tuSe selon le meme plan que la face interne 68 verticale 
d'un deuxieme autre bras 68. Un axe A du corps 64 est 
situS a intersection d'un plan horizontal etd'un plan ver- 
tical situSs a mi distance des faces 68 opposees hori- 
zontales et verticales des drffSrents bras 66. 
[0023] Le corps 64 comporte, a la base des bras 66 
et entre leurs faces 68, une surface arriere plane 70 per* 
pendiculaire auxdites faces 68. . 
[0024] La surface frontale 62 est inclinSe d'un angle 
0 par rapport a I'axe A. Dans le mode de realisation re- 
presents, Tangle 6 est Sgal a deux degres. 
so [0025] Tel que represents a la figure 4 par ta fleche F, 
la cible 20 est prSvue pour etre montee sur la barre 44 
au niveau des surfaces inferieure 52 et supSrieure 50. 
Une face 68 horizontale de deux des bras 66 est en ap- 
pui sur ia surface supSrieure 50, une face 68 horizontale 
55 de deux autres des bras 66 est en apput sur la surface 
inferieure 52 et la face arriere 70 est en appui corrtre ia 
surface avant 54. L'axe A de la cible 20 est perpendicu- 
laire a la face avant 54 de ia barre 44. 
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[0026] Les bras 66 du corps 64 sont agences de telle 
maniere que la cible puisse etre demontse de la barre 
44, toumee selon I'axe A (tel que represents par la fls- 
che R de la figure 4) d'un quart de tour, d'un demi tour 
ou de trois quarts de tour puis replaces sur la barre 44. 
De cette maniere, rorientation de la surface frontaie 62 
est modifiee par rapport a la barre 44 syrnetriquement 
par rapport a un plan horizontal ou vertical. 
[0027] Le dispositif selon invention qui vient d'etre 
decrit est, tel que represents a la figure 1 , prevu pour 
etre mis en oeuvre en placantle support de positionne- 
ment 22 de la cible 20 en face de i'avant du vehicule 1 
ou est install e le radar 2. La barre transversale 44 est 
places transversalement au vehicule, les plaques 42 
etant situees selon la direction longitudinals du vehicu- 
le. La surface frontaie 62 de la cible 20 fait face a I'avant 
du vehicule. Elle est placee environ a 1 ,5 metres du ra- 
dar 2. 

[0028] Deux unites de mesure 3 du dispositif de gso- 
metrie sont montees classiquement sur les jantes 80 
des roues arrieres du vehicule 1. 
[0029] Selon 1'invention, les deux autres unites de 
mesure 3 du banc de parallelisms sont montees sur les 
plaques 42 comme elles seraient montees sur des 
roues avant d'un vehicule pour le contrdle de la georne- 
trie du train avant du vehicule. 
[0030] Le montage des unites de mesure 3 sur les 
roues arrieres du vehicule 1 et sur les plaques 42 sont 
destinees a placer la surface avant 54 de la barre 44 
perpendiculairement a Taxe de poussee du vehicule 1 , 
sachant que la surface avant 54 est parallels a Taxe B 
de la barre et perpendiculaire a i'axe horizontal C des 
plaques 42 (figure 3). 

[0031] La barre est tout d'abord positionnee a une 
hauteur conven able pour que les capteurs 1 0des unites 
de mesure 3 montees sur les plaques 42 soient correc- 
tement positionnes par rapport aux capteurs 1 0 des uni- 
tes de mesures 3 montees sur les jantes arrieres 80 du 
vehicule 1. 

[0032] La position horizontal de la barre est ensuite 
ajustee a I'aide d'un niveau puis le pivot d'axe horizontal 
est verrouille. 

[0033] Ensuite, la position de la barre 44 est ajustee 
en la faisant tourner par rapport au pied selon le pivot 
d'axe vertical. Le positionnement de la barre 44 est con- 
par ies unites de mesure 3 et l'unite centrale 5 du 
dispositif de geometrie. La barre 44 est verrouille en po- 
sition a la fin de I'ajustementdu positionnement. Le prin- 
cipe du contrdle du positionnement detaille ci-apres en 
relation avec la figure 3 qui schematise la mise en 
oeuvre du dispositif objet de I'invention en relation avec 
dispositif de geometrie. 

[0034] Les unites de mesure 3 montees sur les pla- 
ques 42 definissent I'axe horizontal C des plaques 42. 
[0035] Les unites de mesure 3 montees sur les jantes 
80 definissent classiquement i'axe horizontal D des jan- 
tes 80 apres calcu! correctif concemant le voilage des 
jantes 80. 
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[0036] Classiquement, les unites de mesures 3 et 
l'unite centrale 5 determined tes angles 8, a, 7, 4>, p et 
c L'unite centrale compare les valeurs de (a-5) et (p-e) 
representative de la difference du parallelisme entre le 

s plaque 42 gauche et la plaque 42 droits. 

[0037] L'operateur fait pivoter la barre selon I'axe du 
pivot vertical jusqu'a ce que l'unite centrale 5 de I'appa- 
reii de geometrie indique I'egalite du parallelisme avant 
gauche et du parallelisme avant droit, de laquelie il ds- 

'0 coule que la normals n a la surface frontaie 54 de la 
barre 44 est positionnee parallel ement a I'axe de pous- 
see du vehicule. La barre 44, et par consequent la cible 
20, sont correctement positionnees. L'operateur ver- 
rouille le pivot d'axe vertical. 

15 [0038] La surface frontaie 62 de la plaque frontaie 60 
est ainsl inclines de 2 degres par rapport a un plan P1 
perpendiculaire a I'axe de poussee du vehicule. 
[0039] Avantageusement, selon I'invention, c'est le 
dispositif de geometrie qui sett a definir directement la 

20 position precise de la cible par rapport a I'axe de pous- 
see du vehicule defini par la bissectrice de I'axe de cha- 
cune des roues arrieres. 

[0040] Dans une position de depart, la cible est posi- 
tionnee sur la barre de telle facon que la surface frontaie 
25 62 sort inclinee de bas en haut en allant vers i'avant, 
I'avant etant defini par rapport au sens de marche avant 
du vehicule. 

[0041] L'operateur precede alors au contrdle de I'ali- 
gnement du radar en utilisant les moyens de diagnosti- 

30 que 30 selon le principe ci-apres expose. 

[0042] Les moyens de diagnostlque commandent 
{'emission d'une onde par le radar 2 en direction de la 
cible 20 et la reception par le radar 2 de ladite onde re- 
flechie sur la cible 20. lis analysent les donnees d'emis- 

35 sion et de reception du radar 2 pour determiner son ali- 
gnement L'analyse est basee sur l'intensite du signal 
de reception du radar 2, qui depend de Tangle de I'onde 
reflechie par rapport a I'onde incidente, en I'espece res- 
pectivement la direction perpendiculaire a la surface 

to frontaie 62 de la cible 20 et I'axe radios! ectrique du radar 
2. 

[0043] L'intensite du signal de reception du radar 2 
suit, tel que representee a la figure 5, une courbe de 
Gauss fonction de i 'angle entre I'onde Incidente emlse 

45 selon Taxe radioelectrique du radar 2 et la normals a la 
surface, r#flechissant I'onde incidente, en I'espece la 
normals a la surface frontaie 62. 
[0044] Pour tirer parti de cette caracteristique de sy- 
rnetrie de l'intensite du signal de reception sur la courbe 

50 de Gauss, une premiere mesure de I'intensite du signal 
de reception est effectuee par l'unite de diagnostique 
pour une premiere position d'inclinaison de la plaque 60 
par rapport au plan P1 perpendiculaire a I'axe de pous- 
see du vehicule et une deuxieme mesure est effectuee 

55 apres rotation a 180 degres de la plaque 60 selon un 
axe parallels a I'axe de poussee. L'angle d'inclinaison 
est choisi de facon a correspondre a une portion de la 
courbe ou une petite variation de Tangle de reception 
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represents une grande variation de la valeur i'intensite 
du signal de reception. Pour determiner le defaut d'ali- 
gnement du radar selon un plan determine, routil de dia- 
gnostique compare ie niveau de reception de Tonde re- 
flechie correspondant a la premiere mesure et a ia 
deuxieme mesure. 

[0045] Avantageusement, Tonde emise etant une on- 
de radar, il est inutile que la cible soit un miroir. II suffit 
que la plaque frontal e 60 soit un simple plaque metalli- 
que piane, au benefice du cout global du dispositif selon 
I'invention. 

[0046] Selon I'exemple represente a la figure 5, pour 
un angle d'inclinaison 9 egal a zero degre, I'intensite du 
signal de reception est maximum et egale a une valeur 
G. Pour un angle d'inclinaison 9 egal a 2 degres, I'inten- 
site du signal de reception est eg ale a une valeur G/2. 
Pour un angle d'inclinaison 9 proche de 2 degres, Un- 
tensite du signal de reception est egale a une valeur 
Q91 . Pour un angle d'inclinaison 92 proche de -2 de- 
gres, I'intensite du signal de reception est egale a une 
valeur G92. Le radar est aligne quand G91 =G92=G/2. 
[0047] Dans la pratique, Toperateur precede selon 
plusieurs stapes d'uh procede de verification. 
[0048] Dans une etape 100, il initialise des variables 
M, M1 , M2, M3, M4, Ecart(v), Ecart(h), Regl(v), Regl(h) 
memorisees dans routil de diagnostlque 30. 
[0049] Dans une etape 11 0, il fait effectuer par I'outil 
de diagnostique 30 une premiere mesure dite de verti- 
calite quand !a cible 20 est dans la position de depart. 
L'outil de diagnostique 30 obtient une premiere mesure 
M de Tangle e entre la normale a la surface frontale 62 
et i'axe radioelectrique du radar. La premiere mesure M 
est stockee dans une variable M1 . 
[0050] Dans une etape 1 20, Toperateur fait alors tour- 
ner la cible 20 d'un quart de tour seion le sens des 
aiguilles d'une montre. 

[0051] Dans une etape 130, Toperateur fait effectuer 
une deuxieme mesure dite d'horizontaiite. L'outil de dia- 
gnostique 30 obtient une deuxieme mesure M de Tangle 
6 entre la normale a la surface frontale 62 et Taxe ra- 
dioelectrique du radar. La valeur de la deuxieme mesure 
M est stockee dans une variable M2. 
[0052] Dans une etape 140, Toperateur fait alors a 
nouveau toumer la cible 20 d'un quart de tour selon le 
sens des aiguilles d'une montre. 
_[QQ53] . Pans _une etape 1 50, Toperateur fait effectuer 
une troisieme mesure dite de verticalite. L'outil de dia- 
gnostique 30 obtient une troisieme mesure M de Tangle 
e entre la normale a la surface frontale 62 et Taxe ra- 
dioelectrique du radar. La valeur de la troisieme mesure 
M est stockee dans une variable M3. 
[0054] Dans une etape 160, Toperateur fait alors a 
nouveau toumer la cible 20 d'un quart de tour selon le 
sens des aiguilles d'une montre. 
[0055] Dans une etape 170, Toperateur fait effectuer 
une quatrieme mesure dite dfiorizontalite. L'outil de dia- 
gnostique 30 obtient une troisieme mesure M de Tangle 
9 entre ia normale a la surface frontale 62 et Taxe ra- 



dioelectrique du radar. La valeur de la quatrieme mesu- 
re M est stockee dans une variable M4. 
[0056] Dans une etape 180, Toperateur attend des 
instructions de routil de diagnostique 30 qui affecte a 

5 une variable Ecart(v) une valeur calculee a partir des 
valeurs Ml et M3 pour representor Tecart de verticalite 
de Taxe radioelectrique du radar 2. L'outil de diagnosti- 
que 30 affecte a une variable Ecart(h) une valeur calcu- 
lee a partir des valeurs M2 et M4 pour representor Tecart 

10 d'horizontaiite de Taxe radioelectrique du radar 2. 
[0057] Dans une etape 1 90, l'outil de diagnostique 30 
caicule une consigne de reglage vertical Regl(v) et une 
consigns de reglage horizontal Regl(h) du positionne- 
ment geometrique du radar 2 et communique ces con- 

15 signes a Toperateur qui effectue les reglages dans une 
etape 200. 

[0058] L'operateur fait alors effectuer une nouvelle 
serie de mesures et effectue de nouveaux reglages teis 
que deer its precedemment entre les etapes 1 00 et 200. 

20 [0059] Tant que les valeurs des variables Ecart (v) et 
Ecart(h) sont superieures respectivement a un seuil S 
(v) et S(h), I'outil de diagnostique 30 demande a l'ope- 
rateur de recommencer les mesures et d'effectuer les 
reglages qui en decouient. Dans le cas contraire, l'outil 

25 de diagnostique indique a Toperateur qu'il peut valider 
Tetape de fin 210. 

[0060] Selon un mode de calcul, deux fonctions sont 
utilisees par routil de diagnostique 30. 



30 



35 



40 



45 



50 



55 



g(9)=G x e (e2/a) 

g'(9)=G -29/a x e ( " e2/a) 
[0061] Quand le radar est aligne : 

g(91)=g(92)=G/2 ou |91 1=|92| =2° 
il en decoule qu'en ce point : 

g(2)= G/2, In2 = 4/a eta = 4/ln2 
et qu'en ce point 

g'(2)= G/2x -In2 * (g(91)-g(92))/(91-92) si 91 et 
92 sont suffisamment proches de 2° 

[0062] Or : 

g(91) + g(92)«Get 91 - 92 = 2 x (91 -2) 
[0063] Done, 
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(91 - 2)x -In2 * (g(91)-g(G2))/(g(01)+g(02)) 
[0084] Dans les calculs, 

Ecart(v) = (WI1 - M3) / (M1 + M3) 



Ecart(h) = (M2 - M4) / (M2 + M4) 



S(v) = ABS(Ecart(v)) < 0.05 



S(h) = ABS(Ecart(h)) < 0.05 

[0065] Seton une variante particulierement economi- 
que du support representee a ia figure 7, le support 222 
de la able comporte deux pieds 240 reglables en hau- 
teur pour permettre le positionnement horizontal de la 
barre 44. Les unites de mesure 10 et 12 sont directe- 
ment montees sur un profile 203 dispose perpendiculai- 
rement a la barre a chaque extremite de cette derniere. 
Cette variante du support ne comporte pas de pivot pour 
te pivotement de la barre 44 selon un axe vertical, ie 
pivotement etant effectue par I'operateur par deface- 
ment d'un pied 240 du support 222 par rapport au sol. 
[0086] Le pivotement de la plaque de la cible selon 
un axe parallete a I'axe de poussee du vehicule peut 
etre envisage par tout moyen permettant de contrdler la 
precision de Tangle de la rotation. 



Revendications 

1. Dispositif de verification de I'alignement d'un radar 
(2) de vehicule automobile (1) comportant des 
moyens de mesure (10, 12) d'un appareil de geo- 
metric de train roulant comportant des premiers 
moyens de mesure (1 0,1 2) aptes a cooperer avec 
les roues arrieres (80) dudit vehicule (1 ) pour deter- 
miner I'axe de poussee du vehicule et des moyens 
de verification de I'alignement dudit radar (2) par 
rapport a I'axe de poussee, lesdits moyens de veri- 
fication comportant une cible (20), caracje>iseen 
ce qu'il comporte un support (22) de la cible (20) 
presentant des org an as de positionnement (42) ap- 
tes a cooperer avec des seconds moyens de me- 
sure (10, 12) dudit appareil de geometrie pour de- 
finir le positionnement dudit support (22) par mobi- 
lity de ce dernier jusqu'a ce qu'il soit place selon 
une position determinee mesuree par le dispositif 
de geometrie et en ce qu'il comporte des moyens 
de diagnostique (30) commandant un cycle fac- 
tions comportant 1'emission d'une onde en direction 
de ladite cible (20), la reception de ladite onde re- 
flechie sur ladite cible (20) et I'analyse les donnees 
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d'emission etde reception pour determiner I'aligne- 
ment du radar (2). 

2. Dispositif selon la revendication 1 , caracterise en 
5 ce que le support (22) comporte des moyens de 

fixation (44, 50, 52, 54) de ladite cible (20) selon 
une pluralite de positions. 

3. Dispositif selon I'une quelconque des revendica- 
10 tions precedentes, caracterise en ce que le sup- 
port (22) de la cible comporte une barre transver- 
sale (44) reliant les organes de positionnement 
(42). 

is 4. Dispositif selon i'une quelconque des revendica- 
tions precedentes, caracterise en ce que la cible 
(20) comporte un org an e frontal plan (60). 

Dispositif selon I'une quelconque des revendica- 
tions precedentes, caracterise en ce que la cible 
(20) comporte une surface frontate (62) prevue pour 
etre inclinee par rapport a un plan (P1 ) perpendicu- 
laire a I'axe de poussee du vehicule (1 ) quand ladite 
cible (20) est fixee sur le support (22). 

Dispositif selon la revendication 5, caracterise en 
ce qu*il comporte des moyens (66, 68, 50, 52, 54) 
pour la rotation de la cible (20) selon un axe paral- 
lele a I'axe de poussee. 

Dispositif selon I'une quelconque des revendica- 
tions precedentes, caracterise en ce que dans le 
cycle d'action, les moyens de diagnostique (30) 
commandent remission d'une onde par ledit radar 
(2) en direction de ladite cible (20), la reception par 
ledit radar (2) de ladite onde reflechie sur ladite cible 
(20) et I'analyse les donnees d'emission et de re- 
ception dudit radar (2). 

Dispositif selon Tune quelconque des revendica- 
tions 6 a 7, caracterise en ce qu'un premier cycle 
d'actions est effectue pour une premiere position de 
la cible (20) et ce qu'un deuxieme cycle d'actions 
est effectue pour une deuxieme position de la cible 
(20), ladite deuxieme position resultant d'une rota- 
tion & 180 degres de la cible (20) par rapport a la 
premiere position. 

9. Dispositif selon la revendication 8, caracterise en 
so ce que les moyens de diagnostique (30) comparent 

le niveau de reception de t'onde reflechie du radar 
(2) du premier et du deuxieme cycle d'actions. 

10. Dispositif selon I'une quelconque des revendica- 
55 tions 6 a 9, caracterise en ce qu'un troisieme cycle 

d'actions est effectue pour une troisieme position 
de la cible (20), ladite troisieme position resultant 
d'une rotation a 90 degres de la cible (20) par rap- 
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port a la premiere position eten ce qu'un quatrieme 
cycle d'actions est effectue pour une quatrieme po- 
sition de la cibie (20), iadite quatrieme position re- 
sultant d*une rotation a 180 degres de la cible (20) 
par rapport a la troisieme position. 5 

1 1 . Dispositif selon la revendication 1 0, caracterise en 
ce que les moyens de diagnostique (30) comparent 
le niveau de reception de I'onde reflechie du radar 

(2) du troisieme et du quatrieme cycle d'actions. '0 

12. Dispositif selon Tune quelconque des revendica- 
tions 9 et 1 1 , caracterise en ce que les moyens de 
diagnostique (30) deduisent le defaut d'alignement 

du radar (2) de la comparaison des niveaux de re- is 
caption de I'onde reflechie du radar (2). 
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